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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Hilfsantrieb fir ei-
nen Anhénger, insbesondere fiir einen Wohnwagen.
[0002] Anhé&nger werden iblicherweise von Zugma-
schinen gezogen. Soist es bekannt, dass ein PKW einen
Wohnwagen ziehen kann. Wenn der Anhénger von der
Zugmaschine abgenommen ist, wird er Ublicherweise
von Hand in die endgiiltige Position geschoben. Jedoch
werden heutzutage zunehmend Anh&énger im Wohnwa-
genbereich angeboten, die aufgrund ihrer Gré3e und da-
mit ihres Gewichts nur noch unter Miihen von Hand ver-
schoben werden kdnnen. Daher wurden Hilfsantriebe
entwickelt, die es ermdglichen, auch ohne Zugmaschine
einen Anhanger mit Motorunterstiitzung zu verschieben
bzw. zu drehen.

[0003] Ausder EP 0827 898 Al ist ein Hilfsantrieb fur
einen Anhanger bekannt, bei dem ein Rahmenteil fest
mit dem Fahrgestell des Anhangers verbunden ist. Der
Rahmenteil tragt einen relativ zu dem Rahmenteil be-
wegbaren Trager, von dem wiederum ein Antriebsmotor
mit einer von dem Antriebsmotor antreibbaren Antriebs-
walze gehalten wird. Weiterhin ist ein Bewegungsme-
chanismus vorgesehen, zum Bewegen des Tragers zwi-
schen einer Ruheposition, in der die Antriebswalze von
einem Reifen des Anhéngers getrennt ist, und einer An-
triebsposition, in der die Antriebswalze gegen den Reifen
des Tragers gedriickt wird. Die Anderung der Position
des Trégers erfolgt manuell mit Hilfe eines Hebels, der
an dem Trager angesetzt werden kann.

[0004] Inder EP 1203 713 Al wird ein anderer Hilfs-
antrieb fiir einen Anhéanger beschrieben, der jedoch nach
dem gleichen Prinzip arbeitet. Wahrend jedoch die An-
triebswalze bei dem Hilfsantrieb gemaR EP 0 827 898
Al um eine horizontale, zur Radachse parallele Achse
verschwenkt wird, ist bei dem Hilfsantrieb gemai EP 1
203 713 Al eine vertikale Schwenkachse vorgesehen.
[0005] Das Verschwenken des Tragers aus der Ruhe-
position in die Antriebsposition erfolgt meist in Zusam-
menwirken mit einem Kniehebelmechanismus, der si-
cherstellt, dass der Trager in der jeweiligen Endstellung,
d.h. der Antriebs- oder der Ruheposition arretiert ist.
[0006] Der Trager wird mit Hilfe eines Betatigungshe-
bels oder einer Kurbel verschwenkt. Aufgrund der zum
Uberwinden des Kniehebelmechanismus erforderlichen
hohen Kréafte sind entsprechend groRe Schwenkwinkel
fur einen Betatigungshebel erforderlich. Trotzdem lasst
es sich nicht verhindern, dass die jeweilige Endlage des
Tragers nach Uberwinden der Mittelstellung des Kniehe-
belmechanismus nur mit groRem Krafteinsatz und meist
ruckartig erreicht wird. Dies ist fir den Bediener nicht nur
anstrengend, sondern birgt auch die Gefahr in sich, dass
der Bediener seine Finger einklemmt. Wenn der Tréager
mit Hilfe eines Kurbelantriebs verschwenkt werden soll,
ist es erforderlich, dass der Bediener eine meist schlecht
erreichbare Kurbel betatigt, wozu er sich in die Hockstel-
lung begeben muss. Aufgrund des Ubersetzungsverhélt-
nisses bei Kurbelantrieben ist es fir ihn dabei schwierig,
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die jeweiligen Endstellungen klar zu erkennen. Dadurch
besteht die Gefahr, dass die Antriebswalze nicht mit aus-
reichender Druckkraft an die Laufflache des von ihr an-
zutreibenden Rads des Anhangers angedriickt wird und
bei dem Versuch, den Anhénger zu verfahren, durch-
dreht.

[0007] Aus der DE 35 32 993 Al ist ein Radfahrzeug
bekannt, das von einem Elektromotor tiber ein Antriebs-
rad antreibbar ist. Das Antriebsrad ist an einem Trager
gelagert und zwischen einer Antriebsposition und einer
Ruheposition bewegbar.

[0008] InderEP 1447 312 Al wird ein Hilfsantrieb fur
Anhanger beschrieben, mit zwei Motor-betriebenen An-
triebsrollen, die von einem Tréger gehalten sind. Der Tréa-
ger ist relativ zu dem Fahrgestell beweglich. Dazu wird
eine Antriebsbewegung uber ein Hebelsystem tbertra-
gen.

[0009] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Hilfsantrieb fiir einen Anhanger anzugeben, bei dem
das Bewegen des Tragers zwischen seiner Ruheposition
und der Antriebsposition komfortabel mdglich ist, sodass
der Bediener insbesondere vor ungunstigen Kérperhal-
tungen oder Ubermafigem Krafteinsatz bewahrt wird.
[0010] Die Aufgabe wird erfindungsgemaf durch ei-
nen Hilfsantrieb fir einen Anhénger gemaf Patentan-
spruch 1 geldst.

[0011] Bei einem Hilfsantrieb ist ein Bewegungsme-
chanismus vorgesehen, zum Bewegen des Tragers zwi-
schen einer Ruheposition, in der die Antriebswalze von
einem Rad des Anhangers getrennt ist, und einer An-
triebsposition, in der die Antriebswalze gegen das Rad
des Anhéngers gedrtickt wird.

[0012]

[0013] DerBewegungsmechanismus weist einen Ser-
voantrieb auf, um den Trager zwischen der Ruheposition
und der Antriebsposition zu bewegen.

[0014] Durchden Servoantrieb wird eine manuelle Be-
tatigung uberfliissig. Der Bediener kann mit Hilfe des z.B.
fernsteuerbaren Servoantriebs den Trager in die jeweils
gewunschte Position verfahren.

[0015] Vorzugsweise weist der Servoantrieb ein elek-
trisches, elektrohydraulisches, elektromagnetisches, hy-
draulisches, hydro-pneumatisches oder pneumatisches
Stellglied auf. Die Energieversorgung kann durch eine in
dem Anhanger vorhandene Batterie oder durch eine ei-
gene Energieversorgung ibernommen werden. Z.B. ist
es dabei méglich, das pneumatische Stellglied mit Hilfe
einer elektrischen Camping-Luftpumpe zu betreiben, die
ansonsten fir andere Zwecke eingesetzt wird. Nur dann,
wenn der Bediener den Hilfsantrieb bendétigt, wird die
elektrisch betriebene Luftpumpe zum Aktivieren des
pneumatischen Stellglieds betatigt.

[0016] Als hydraulisches Stellglied kann auch ein Hy-
dromotor verwendet werden, der unter Druck stehende
Hydraulikflussigkeit von einer entsprechenden Pumpe
erhalt.

[0017] Besonders vorteilhaft ist es, wenn der Servo-
antrieb einen elektrischen Hilfsmotor, vorzugsweise mit
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einem Getriebe, aufweist.

[0018] Damit der Hilfsmotor entsprechend klein di-
mensioniert werden kann, ist es vorteilhaft, wenn das
Getriebe einen Spindeltrieb mit hohem Ubersetzungs-
verhéaltnis aufweist. Der Spindeltrieb erméglicht es, dass
der Motor mit verhéltnismafRig hohen Drehzahlen aber
niedrigem Drehmoment arbeiten kann und so relativ klein
zu dimensionieren ist.

[0019] Beieinerbesondersvorteilhaften Ausfiihrungs-
form weist das Fahrgestell des Anhangers wenigstens
zwei Rader auf, wobei jedem Rad ein eigener Antriebs-
motor und eine eigene Antriebswalze zugeordnetist. Da-
bei ist es von Vorteil, wenn der Servoantrieb nur einen
gemeinsamen Hilfsmotor aufweist, mit dem gleichzeitig
beide Antriebsmotoren und beide Antriebswalzen, also
beide Trager zwischen der Ruheposition und der An-
triebsposition bewegt werden kénnen. Der Hilfsmotor ist
in diesem Fall vorzugsweise in der Mitte zwischen den
beiden Radern anzuordnen.

[0020] Die Bewegungsrichtung des Tragers kann be-
liebig variiert werden. Insbesondere ist es vorteilhaft,
wenn der Trager im Wesentlichen radial und/oder linear
zu dem Reifen des Anhangers bewegbar ist.

[0021] Dabeikanndie Antriebswalze an die Laufflache
des Reifens herangeschwenkt werden. Vorzugsweise ist
sie dabei in einer Schwenkebene anschwenkbar, wobei
die Schwenkebene entweder senkrecht zu einer Dreh-
achse des Reifens steht, die Drehachse selbst umfasst,
oder in einem Winkel zu einer die Drehachse umfassen-
den Ebene steht.

[0022] Weiterhinist esvon Vorteil, wenn eine Arretier-
einrichtung vorgesehen ist, zum Arretieren des Tragers
relativ zu dem Rahmenteil wenigstens in der Antriebs-
position. Dadurch ist sichergestellt, dass die Antriebs-
walze mit der erforderlichen Druckkraft gegen die Lauf-
flache des Reifens gedrickt wird.

[0023] Dieseundweitere vorteilhafte Merkmale der Er-
findung werden nachfolgend unter Zuhilfenahme der be-
gleitenden Figuren néher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 einen exemplarischen Drehmomentenverlauf
zum Erlautern der Erfindung;

Fig. 2 schematisch eine Ausfiihrungsform mit einem
Hilfsantrieb in einer Zwischenstellung zwischen Ru-
heposition und Antriebsposition;

Fig. 3 den Hilfsantrieb aus Fig. 2 in Antriebsposition;

Fig. 4 ein Drehmomentenschaubild zur Erlauterung
des Hilfsantriebs von Fig. 2 und 3;

Fig. 5 eine schematische Darstellung eines Hilfsan-
triebs in einer zweiten Ausfiihrungsform;

Fig. 6 eine schematische Darstellung des Hilfsan-
triebs in einer dritten Ausfihrungsform;
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Fig. 7 einen Drehmomentenverlauf zur Erlauterung
des Hilfsantriebs von Fig. 6;

Fig. 8 einen schematischen Aufbau eines Hilfsan-
triebs nach einer vierten Ausfiihrungsform;

Fig. 9 eine Ausschnittsvergréferung zu dem Hilfs-
antrieb von Fig. 8;

Fig. 10 einen schematischen Aufbau eines Hilfsan-
triebs nach einer fiinften Ausfuhrungsform;

Fig. 11 einen schematischen Aufbau eines Hilfsan-
triebs nach einer sechsten Ausfiihrungsform; und

Fig. 12 eine AusschnittsvergrofRerung zu Fig. 11.

[0024] Fig. 1 zeigt mehrere Drehmomentverlaufe zur
Erlauterung eines ersten Wirkprinzips.

[0025] Dargestellt sind die Verlaufe von Drehmomen-
ten, die an einem Handbetatigungselement, z.B. einem
Betatigungshebel in Abh&ngigkeit von dessen Schwenk-
winkel a wirken. Der Betétigungshebelist zwischen einer
Ruheposition R (Schwenkwinkel a = 0) und einer An-
triebsposition A (Schwenkwinkel a = max) in bekannter
Weise verschwenkbar.

[0026] Mit Mgt ist als durchgezogene Linie der Dreh-
momentverlauf dargestellt, der Ublicherweise an dem
Betatigungshebel wirkt, wenn der Hebel vom Bediener
aus der Ruheposition R in die Antriebsposition A ver-
schwenkt wird. Dabei muss der Bediener zunéchst nur
geringe Krafte aufbringen, da auch nur ein geringes
Drehmoment erforderlich ist. Kurz vor der Antriebsposi-
tion A jedoch steigt das erforderliche Drehmoment Mg
stark an, um einerseits z.B. die Mittel- bzw. Nullstellung
eines Kniehebelmechanismus zu Giberwinden und ande-
rerseits eine ausreichend grof3e Andriickkraft zu erzeu-
gen, mit der die Antriebswalze gegen das Rad des An-
hangers angedriickt wird. Nach Uberwinden des Maxi-
mums fallt das Drehmoment dann zu Null ab, weil der
Betéatigungshebel in seiner Endstellung (Antriebspositi-
on A) stehen bleibt.

[0027] Nun wird mit dem Betéatigungshebel auch ein
Energiespeicher verbunden, der in einem ersten Bewe-
gungsabschnitt a durch das Verschwenken des Betati-
gungshebels aufgeladen wird. Der erste Bewegungsab-
schnitt a stellt daher einen gewissen, in der N&he der
Ruheposition R liegenden Schwenkwinkel a dar. Danach
schlie3t sich ein zweiter Bewegungsabschnitt b an, wéh-
rend dem sich der Energiespeicher wieder entladt und
daher die weitere Drehbewegung des Betatigungshebels
unterstitzt.

[0028] Dasdurchden Energiespeicherwirkende Dreh-
moment ist als gepunktete Linie Mg darstellt. Im ersten
Bewegungsabschnitt a ist das Drehmoment Mg positiv,
sodass der Energiespeicher aufgeladen wird, wéhrend
die Drehmomentkurve Mg im zweiten Bewegungsab-
schnitt b im negativen Bereich verlauft, sodass der En-
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ergiespeicher selbst zur Drehmomentwirkung beitragt
und die Bewegung des Betatigungshebels unterstitzt.
[0029] Durch Uberlagerung des zum Andriicken der
Andriickwalze erforderlichen Drehmoments Mg mit
demdurch den Energiespeicher wirkenden Drehmoment
Mg ergibt sich der optimierte Drehmomentverlauf Mgp,
der als gestrichelte Linie in Fig. 1 dargestellt ist. Es ist
erkennbar, dass der Bedienerin dem ersten Bewegungs-
abschnitt a im Gegensatz zu Bewegungsmechanismen
ohne Energiespeicher ein erhdhtes Drehmoment auf-
bringen muss. Dadurch wird der Energiespeicher gela-
den. In einem ersten Teil des zweiten Bewegungsab-
schnitts verlauft die Kurve Mgpt im negativen Bereich,
d.h., dass die Wirkung des Energiespeichers so stark ist,
dass die Antriebswalze nahezu automatisch in Richtung
des Reifens bewegt wird. Der Bediener muss viel mehr
den Bedienhebel festhalten, damit er ihm nicht entgleitet.
[0030] In dem darauf folgenden zweiten Bereich des
zweiten Bewegungsabschnitts b verlauft das Drehmo-
ment Mgp wieder im positiven Bereich, sodass der Be-
diener den Bedienhebel leicht in die Antriebsposition be-
wegen kann.

[0031] Es istin Fig. 1 deutlich zu erkennen, dass die
betragsméaRigen Werte des optimierten Drehmoment-
verlaufs Mgp+ stets deutlich unter dem bisher erforder-
lichen maximalen Drehmomentwert der Kurve Mg liegt.
Dementsprechend kann der Bediener durch die Wirkung
des Energiespeichers den Hilfsantrieb mit geringeren,
vergleichmaRigten Bedienkraften bewegen.

[0032] Fig. 1 zeigt die Drehmomentverlaufe nur exem-
plarisch, um das Prinzip zu erlautern. Selbstverstandlich
ist es je nach Gestaltung des Energiespeichers und des
Bewegungsmechanismus zum Bewegen der Antriebs-
walze méglich, auch andere Drehmomentverlaufe zu er-
reichen. So kann es z.B. anzustreben sein, dass das op-
timierte Drehmoment Mgpt Niemals negativ wird, sodass
der Bediener den Bedienhebel stets nur in eine Richtung
dricken muss und nicht in der Gegenrichtung halten
muss. Weiterhin ist es selbstversténdlich, dass der En-
ergieinhalt des Energiespeichers beim Laden und beim
Entladen - eventuelle Reibungsverluste vernachlassigt -
gleich sein muss, was in Fig. 1 nicht vollstdndig zum Aus-
druck gebracht ist. Dariiber hinaus ist eine Vorspannung
des Energiespeichers zu beriicksichtigen.

[0033] Das anhand von Fig. 1 erlauterte Prinzip wird
nun anhand von in den Fig. 2 bis 5 dargestellten Ausfiuh-
rungsformen néher erlautert.

[0034] Fig. 2 zeigt schematisch einen Hilfsantrieb fur
einen Anhéanger. Der Anhanger weist ein Fahrgestell 1
auf, das Ublicherweise von einer oder zwei Radachsen
getragenwird. An den Radachsen sind in bekannter Wei-
se Réader befestigt, wobei in Fig. 2 ein Reifen eines Rades
2 fragmentarisch dargestellt ist.

[0035] Der Hilfsantrieb weist einen starr mit dem Fahr-
gestell 1 verbundenen Rahmenteil auf, wobei es sich bei
dem Rahmenteil selbstverstandlich auch um das Fahr-
gestell 1 selbst handeln kann. Entscheidend ist lediglich,
dass der Hilfsantrieb sich an dem Fahrgestell 1 abstitzen
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kann und dementsprechend eine starre Verbindung zum
Fahrgestell 1 besteht.

[0036] Relativzu dem Rahmenteil/Fahrgestell 1 ist ein
Trager 3 bewegbar gehalten. In dem gezeigten Beispiel
weist der Trager ein Langloch 4 auf, das Uber einem Zap-
fen 5 gleitet. Der Zapfen 5 ist starr mit dem Fahrgestell
1 verbunden und hélt auf diese Weise den Tréager 3.
[0037] Von dem Trager 3 wird eine Antriebswalze 6
drehbar gehalten, die wiederum von einem nicht darge-
stellten Antriebsmotor angetrieben wird. Um die An-
triebswalze 6 in Drehbewegung zu versetzen, kann der
Antriebsmotor z.B. Uber eine Fernsteuerung oder durch
entsprechende Verdrahtung ein- und ausgeschaltet wer-
den.

[0038] Das Ausflihrungsbeispiel von Fig. 2 ist nur
schematisch dargestellt. Der Trager 3 kann zusammen
mit dem Antriebsmotor und der Antriebswalze auch in
der z.B. in der EP 0 827 898 Al oder der EP 1 203 713
B1 beschriebenen Weise aufgebaut sein. In Fig. 2 soll
lediglich das Wirkprinzip dargestellt werden.

[0039] GemaR der Darstellung von Fig. 2 ist die An-
triebswalze 6 von dem Rad 2 getrennt. Die Antriebswalze
6 befindet sich zusammen mit dem Tréger 3 in einer Zwi-
schenstellung zwischen Ruheposition und Antriebsposi-
tion.

[0040] Zum Vergleich istin Fig. 3 der gleiche Hilfsan-
trieb gezeigt, jedoch in Antriebsposition, in der die An-
triebswalze 6 gegen das Rad 2 driickt.

[0041] Die Stellung des Tragers 3 mit der Antriebswal-
ze 6 und dem nicht dargestellten Antriebsmotor wird mit
Hilfe eines als Handbetatigungselement dienenden Be-
tatigungshebels 7 verandert. Der Betatigungshebel 7
kann aus der in Fig. 2 gezeigten Zwischenstellung in die
in Fig. 3 gezeigte Antriebsposition oder in eine nicht dar-
gestellte Ruheposition bewegt werden. Wenn der Tréger
3 sich in der Antriebsposition befindet, steht der Zapfen
5aufder Stelle Aindem Langloch 4, wahrend der Zapfen
5 bei Stellung des Tragers 3 in Ruheposition an der Stelle
R steht, wie aus Fig. 2 ersichtlich.

[0042] Der Betatigungshebel 7 ist Bestandteil eines
Bewegungsmechanismus, der auBerdem eine mit dem
Hebel gekoppelte Kurvenscheibe 8, eine Schubstange
9 und eine als Energiespeicher dienende Blattfeder 10
aufweist. Der Betatigungshebel 7 ist zusammen mit der
Kurvenscheibe 8 um eine Achse 11 verschwenkbar.
[0043] Aus dem Vergleich der Fig. 2 und 3 ist ersicht-
lich, dass durch die entsprechende AuRenkontur der Kur-
venscheibe 8 die Blattfeder in der in Fig. 2 gezeigten
Zwischenstellung bzw. auch in einer entsprechenden
Ruheposition R ausgelenkt wird, wahrend sie bei der in
Fig. 3 gezeigten Antriebsposition A starker entspannt ist.
Dementsprechend weist die AuBenkontur der Kurven-
scheibe 8 einen Kreissegmentbereich auf, der konzen-
trisch zu der Achse 11 steht, sowie einen abgeflachten
Bereich, auf dem die Blattfeder 10 in der Antriebsstellung
von Fig. 3 zu liegen kommt.

[0044] Durchgeeignete Wahl der Relativiage der Blatt-
feder 10 zu der Achse 11 und Gestaltung des Kraftwir-
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kungspunktes zwischen der Blattfeder 10 und der Kur-
venscheibe 8 ist es mdglich, dass ein Drehmoment zwi-
schen der Kurvenscheibe 8 und der Blattfeder 10 tber-
tragen wird. Insbesondere kann durch die Blattfeder 10
eine Kraft auf die Kurvenscheibe 8 ausgeiibt werden,
deren Vektor nicht die Achse 11 schneidet. Dementspre-
chend erzeugt die Blattfeder 10 ein Drehmoment um die
Achse 11.

[0045] Bei der in Fig. 3 gezeigten Antriebsstellung A
ist die Blattfeder 10 im Verhéltnis zu der Ruheposition R
aus Fig. 2 entspannter und speichert somit weniger En-
ergie. Beim Zurtickziehen des Tragers 3 jedoch durch
Verschwenken des Betatigungshebels 7 wird die Blatt-
feder 10 aufgrund der Form der Kurvenscheibe 8 stérker
ausgelenkt und nimmt die in Fig. 2 gezeigte Position ein.
Durch die Verformung der Blattfeder 10 speichert sie En-
ergie. Der Bediener muss dementsprechend eine erhéh-
te Kraft auf den Betatigungshebel 7 ausuben, um das
erforderlich Drehmoment zu erzeugen. Die Energie
bleibt in der Blattfeder 10 gespeichert, bis der Bediener
den Betatigungshebel 7 wieder in die Gegenrichtung ver-
schwenkt, um den Tréger 3 in die Antriebsposition zu
bewegen. Dann gibt die Blattfeder 10 die gespeicherte
Energie ab und erzeugtan der Kurvenscheibe 8 ein Dreh-
moment, dass in eine Kraft gewandelt wird, die die Be-
wegung des Tragers 3 unterstiitzt, sodass die vom Be-
diener am Betatigungshebel 7 aufzubringende Kraft ge-
ringer ist.

[0046] Jenach Ausfuihrungsform kann es auch zweck-
maRig sein, dass die Kurvenscheibe 8 eine spiralférmige
AuBenkontur erhalt, um den Kraftwirkungspunkt zwi-
schen der Blattfeder 10 und der Kurvenscheibe 8 hin-
sichtlich seines Abstands und seiner Lage von der Achse
11 zu entfernen und eine Anderung des wirkenden Dreh-
moments zu erreichen.

[0047] Wie bereits gesagt, kann der Trager 3 auch in
beliebiger anderer Weise mit Hilfe einer Linearfihrung
oder um eine Schwenkachse (vertikal oder horizontal an-
geordnet) bewegt werden. Dies hat auf die Erfindung je-
doch keine Auswirkung. So ist es ohne Weiteres moglich,
dass derin den Fig. 2 und 3 gezeigte Trager 3 statt linear
entlang dem Zapfen 5 um eine feststehende vertikale
oder horizontale Achse mit Hilfe der Schubstange 9 ver-
schwenkt wird.

[0048] Fig. 4 zeigt in analoger Weise zu Fig. 1 den
Drehmomentenverlauf, wobei die durchgezogene Linie
das Drehmoment M, g7 représentiert, das auftreten wiir-
de, wenn der Bewegungsmechanismus keinen Energie-
speicher in Form der Blattfeder 10 aufweisen wiirde. Die
gepunktete Linie Mg zeigt dass das Drehmoment, das
sich durch die in der Blattfeder 10 gespeicherte Energie
ergibt, wahrend mit Mgpt das vom Bediener an dem Be-
tatigungshebel 7 durch seine Handkraft aufzubringende
Drehmoment dargestellt ist. Selbstverstandlich ist Fig. 4
- wie Fig. 1 - nur eine exemplarische qualitative Darstel-
lung.

[0049] In Fig. 5 ist eine Ausfiihrungsform dargestellt,
bei der der Tréager 3 mit der Antriebswalze 2 im Wesent-
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lichen dem in Zusammenhang mit den Fig. 2 und 3 be-
schriebenen Tréger 3 entspricht.

[0050] Der bei dieser Ausfiihrungsform verwendete
Bewegungsmechanismus weist ebenfalls den um die
Achse 11 verschwenkbaren Betatigungshebel 7 auf. Mit
dem Betéatigungshebel 7 ist ein erster Lenker 12 fest ver-
bunden, der Uber ein Kniegelenk 13 an einen zweiten
Lenker 14 angeschlossen ist. Der zweite Lenker 14 fuhrt
dann zu dem Tréger 3 und bewegt ihn in der erforderli-
chen Weise.

[0051] An dem Kniegelenk 13 greift eine als Energie-
speicher dienende Schraubenfeder 15 an, die an dem
Fahrgestell 1 abgestutzt ist.

[0052] Beiderin Fig. 5 gezeigten Darstellung befindet
sich die Antriebswalze 6 kurz vor ihrer Antriebsposition
A. Sie berlihrt jedoch die Laufflache des Reifens 2 noch
nicht. Vielmehr misste der Betatigungshebel 7 weiter in
Richtung des Pfeils A gedriickt werden, sodass das Knie-
gelenk 13 Uber seine Nullstellung (Winkel zwischen er-
stem Lenker 12 und zweitem Lenker 14 ist 180°; Knie-
hebeltotpunkt) durchgedruckt wird. Erst wenn das Knie-
gelenk 13 unterhalb einer Bezugslinie 16 steht, erreicht
die Antriebswalze 6 ihre Antriebsposition. Selbstver-
sténdlich muss ein weiteres Durchschwenken des Knie-
gelenks 13 durch einen geeigneten Anschlag vermieden
werden. Der Kniehebeltotpunkt mit Feder 15 dient somit
auch zum sicheren Erkennen der Endlage (Ruhepositi-
on).

[0053] Die Bewegung des Kniegelenks 13 liber die Be-
zugslinie 16 hinaus wird durch die vorgespannte Schrau-
benfeder 15 unterstitzt. Damit wird es dem Bediener er-
leichtert, nicht nur das Kniegelenk 13 durch seine Null-
stellung zu driicken, sondern gleichzeitig auch die erfor-
derliche Anpresskraft fur die Antriebswalze 6 gegen den
Reifen 2 bereitzustellen.

[0054] Beim Ruckverschwenken des Betatigungshe-
bels 7, um den Trager 3 in seine Ruheposition R zu be-
wegen, wird die Schraubenfeder 15 hingegen gespannt
und kann auf diese Weise die erforderliche Energie spei-
chern. Die Schraubenfeder 15istin der Lage, die Energie
auch Uber einen langeren Zeitraum (Tage, Monate) zu
halten und erst bei Bedarf wieder abzugeben.

[0055] InFig. 6 wird eine Ausfiihrungsform gezeigt, bei
der der Bewegungsmechanismus anstelle eines Ener-
giespeichers einen Ubertragungsmechanismus auf-
weist, dessen Ubertragungswirkung in Abh&ngigkeit von
der Schwenkstellung des als Handbetatigungselements
dienenden Bedienhebels veranderlich ist.

[0056] Firdiesen Zweck ist mit dem Betatigungshebel
7 ein Fihrungselement 17 fest verbunden, das ebenfalls
um die Achse 11 verschwenkbar ist.

[0057] Das Fuhrungselement 17 tragt vorzugsweise
eine Laufrolle 18, die entlang einer mit dem Trager 3
verbundenen Kurvenfiihrung 19 bewegbar ist. Anstelle
der Kurvenfiihrung 19 kann auch eine geschlossene Ku-
lissenfihrung gewahlt werden.

[0058] Beim Verschwenken des Betatigungshebels 7
in die Antriebsposition A wird auch das Fuhrungselement
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17 verschwenkt, sodass die Laufrolle 18 gegen die Kur-
venfiihrung 19 drickt und dadurch den Tréager 3 zusam-
men mit der Antriebswalze 6 gegen den Reifen 2 driickt.
[0059] Sofern die Kurvenfiihrung 19 als Kulissenfiih-
rung ausgestaltet ist, zieht die Laufrolle 18 beim Zurtck-
schwenken des Betatigungshebels 7 in die Ruhestellung
R den Trager 3 ebenfalls zurtick, sodass die Antriebs-
walze 6 von dem Reifen 2 getrennt wird. Alternativ dazu
kann der Trager 3 auch durch eine Federeinrichtung aus
der Antriebsposition in die Ruheposition zuriickgezogen
werden.

[0060] Anstelle dergezeigten Laufrolle 18 und der Kur-
venfuihrung 19 ist es selbstverstandlich ohne weiteres
moglich, mit Hilfe von Nocken oder Exzentern dhnliche
Wirkungen zu erreichen.

[0061] Von besonderem Vorteil ist es, wenn die Kur-
venfuhrung 19 unterschiedliche Krimmungsradien auf-
weist. Dadurch ist es mdglich, dass in einem ersten Be-
wegungsabschnitt, in dem der Bediener noch keine gro-
Ren Krafte aufbringen muss, eine relativ ziigige Bewe-
gung des Tragers 3 erreicht, wahrend in dem Bereich, in
dem der Bediener normalerweise eine hohe Bedienkraft
aufbringen misste, durch Gestaltung der Kurvenfiihrung
19 grolRere Schwenkwege des Betéatigungshebels 7 le-
diglich kleinere Verschiebe- bzw. Schwenkwege des
Tragers 3 bewirken. Auf diese Weise ist es moglich, die
Ubertragungswirkung bzw. das Ubersetzungsverhaltnis
des Bewegungsmechanismus wéahrend des Verschwen-
kens des Betéatigungshebels 7 - in Abhéngigkeit von des-
sen Absolutstellung - zu verandern.

[0062] Fig. 7 zeigt die zugehoérigen Drehmomentver-
laufe, wobei mit M5t erneut das Drehmoment dargestellt
ist, das auftreten wiirde, wenn der Bewegungsmecha-
nismus nicht in der erfindungsgemafRen Weise ausge-
staltet ware, wéahrend Mgpt als gestrichelte Linie den
verbesserten, d.h. vergleichmaRigten Drehmomentver-
lauf zeigt. Es ist zu erkennen, dass das maximale Dreh-
moment bei Mgp deutlich unter dem bisher auftretenden
maximalen Drehmoment des Verlaufs Mgt liegt.
[0063] Die Fig. 8 und 9 zeigen eine Ausfiihrungsform
der Erfindung, wobei Fig. 9 eine AusschnittsvergrofRe-
rung von Fig. 8 ist.

[0064] Andem Fahrgestell 1 sind zwei Rader drehend
gehalten, die jeweils ein Rad 2 tragen.

[0065] Zwischen den Radern 2 ist ein Servoantrieb 20
angeordnet, der von einem auch als Drehmomentstutze
dienenden Quertréger 21 gehalten ist.

[0066] Wie Fig. 9 zeigt, weist der Servoantrieb 20 ei-
nen elektrischen Hilfsmotor 22 auf, der tiber ein Getriebe
23 eine Anschwenkstange 24 drehend antreibt. Der Hilfs-
motor 22 und das Getriebe 23 kdnnen eine Motor-Ge-
triebe-Einheit bilden. Die Drehrichtung des Hilfsmotors
22 ist umkehrbar, sodass die Anschwenkstange 24 in
beide Richtungen gedreht werden kann.

[0067] Die Anschwenkstange 24 wird auf beiden Sei-
ten nach auf’en zu den Radern 2 gefiihrt, sodass dort
der jeweils zugeordnete Trager 3 zwischen seiner Ru-
heposition und seiner Antriebsposition verschwenkt wer-
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denkann. Die Anschwenkstange 24 kann parallel zu dem
Quertrager 1, aber auch innerhalb des Quertragers 21
angebracht werden.

[0068] Anstelle des Servoantriebs 20, der etwa in der
Mitte zwischen den beiden Radern 2 angeordnetist, kann
auch ein Servoantrieb 25 vorgesehen sein, der nur auf
einer Seite des Fahrwerks 1 angebracht ist und dessen
Drehbewegung trotzdem uber die Anschwenkstange 24
auch zu dem gegentiberliegenden Trager 3 des anderen
Rads 2 ubertragen wird. Ebenso ist es moglich, dass
jedem Trager 3 ein einzelner Servoantrieb 25 zugeordnet
wird, um den Trager 3 zwischen der Ruheposition und
der Antriebsposition zu verschwenken.

[0069] Fig. 10zeigtals Variante eine Ausfiihrungsform
der Erfindung, bei der der Servoantrieb durch eine Motor-
Getriebe-Einheit 26 gebildet wird, die an dem Fahrgestell
1 gehalten ist und eine Spindel 27 drehend antreibt. Mit
Hilfe der Spindel 27 wird der Trager 3 linear zwischen
seiner Ruheposition und seiner Antriebsposition hin- und
herbewegt.

[0070] Eine Ausfiihrungsform der Erfindung ist in Fig.
11 und als Ausschnittsvergréf3erung in Fig. 12 darge-
stellt.

[0071] Ein von dem Fahrwerk 1 gehaltener bzw. ab-
gestitzter Servoantrieb 28 treibt - als Motor-Getriebe-
Einheit ausgebildet - sich nach beiden Seiten erstecken-
de Anschwenkspindeln 29 und 29’ an. Jede Spindel 29,
29’ ist jeweils Uber einen Hebel 30a und Uber eine Par-
allelfihrung 30 mit einem Trager 3 verbunden, der ent-
sprechend durch die Parallelfihrung 30 relativ zu dem
Fahrwerk 1 parallel verschoben werden kann. Auf dem
Trager 3 ist auch jeweils ein Antriebsmotor 31 vorgese-
hen. Der Servoantrieb 28 dreht die Anschwenkspindeln
29und 29’, aufdenen sich die Hebel 30a in entsprechend
gefuihrter Weise bewegen. Dadurch werden, eine ent-
sprechende Drehrichtung der Spindeln 29, 29’ voraus-
gesetzt, die Trager 3 jeweils parallel nach auf3en ver-
schoben.

[0072] Durch die Parallelverschiebung des Tragers 3
wird die Antriebswalze 6 gegen das Rad 2 gedrickt.
Durch die Symmetrie des Aufbaus erfolgt die Bewegung
der beiden Tréger 3 gleichzeitig. Bei einer umgekehrten
Drehbewegung des Servoantriebs 28 ziehen die An-
schwenkspindeln 29. 29’ die Trager 3 gleichzeitig parallel
nach innen, sodass die Trager in ihre Ruheposition ge-
langen kénnen.

[0073] Wenn die Antriebswalze 6 die Laufflache des
Rads 2 erreicht hat, muss sie weiter gegen das Rad 2
gedriickt werden, um eine ausreichende Reibwirkung er-
zielen zu kdnnen. Aufgrund der Parallelfuihrung 30 wird
jedoch die Antriebswalze 6 nicht nur radial zu dem Rad
2, sondern auch axial bewegt, wodurch in der Berihrfla-
che zwischen der Antriebswalze 6 und der Laufflache
des Rads 2 ein Radiereffekt auftritt, der die Laufflache
schéadigen kann.

[0074] ZurVermeidung dieses Radiereffektsistin dem
Trager 3 ein Langloch 32 ausgebildet, in den die Paral-
lelfihrung 30 eingreift. Wie Fig. 12 zeigt, befindet sich
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ein zu der Parallelfiihrung 30 gehdrender Zapfen 33 zu-
nachst in einem hinteren Bereich des Langlochs 32. So-
bald die Antriebswalze 6 die Laufflache des Rads 2 er-
reicht hat und dadurch nicht mehr nennenswert radial in
Richtung des Rads 2 bewegt werden kann, verlagert sich
bei der weiteren Bewegung der Trager 3 entlang dem
Zapfen 33 relativ zu der Parallelfiihrung 30, wie durch
entsprechende Zwischenstellungen in Fig. 12 gekenn-
zeichnet. Eine axiale Verschiebung des Tragers 3 zu-
sammen mit der Antriebswalze 6 findet dabei nicht mehr
statt. Vielmehr werden der Trager 3 und die Antriebswal-
ze 6 lediglich radial in Richtung des Rads 2 angezogen,
bis sie die Antriebsposition erreicht haben.

[0075] Als Servoantriebe wurden bisher lediglich elek-
trische Hilfsmotoren beschrieben. Beidenin den Figuren
nicht dargestellten Varianten der Erfindung sind jedoch
Servoantriebe vorgesehen, bei denen die erforderliche
Bewegung des Tragers mit Hilfe eines Stellglieds erreicht
wird. Dabei eignen sich elektrische, elektrohydraulische,
elektromagnetische, hydraulische, hydro-pneumatische
oder pneumatische Stellglieder. Ein pneumatisches
Stellglied kann z.B. durch einen tiblichen Camping-Kom-
pressor betrieben werden, welcher sonst zum Fillen von
Luftmatratzen u.a. verwendet wird. Der Kompressor
muss nur dann an das pneumatische Stellglied ange-
schlossen werden, wenn die Position des Tragers 3 zu
verandern ist.

[0076] Weiterhin ist es zweckmaRig, wenn eine Arre-
tiervorrichtung vorgesehen ist, mit der zumindest die An-
triebsposition des Tragers, vorzugsweise aber auch die
Ruheposition des Tragers sicher gehalten werden kann.
Als Arretiereinrichtung eignen sich Riegel, Rasteinrich-
tungen oder Kniehebelmechanismen, wie z.B. aus der
EP 0 827 898 Al bekannt.

[0077] Wie oben bereits beschrieben, ist es durch die
Erfindung méglich, den Trager in nahezu beliebiger Wei-
se zwischen der Ruheposition und der Antriebsposition
zu bewegen. Aul3er einer linearen Bewegung kann der
Trager auch seitlich, radial oder axial um beliebig ange-
ordnete Achsen verschwenkt werden. Auf diese Weise
ist es mdglich, dass der Trager in seiner Ruheposition in
einem geschutzten Bereich unterhalb oder innerhalb des
Fahrwerks geparkt wird, wo er beim normalen Verfahren
des Anhéangers mit einer Zugmaschine geschiitzt unter-
gebracht ist, ohne Schaden nehmen zu kénnen. Selbst-
verstandlich kénnen auch verschiedene Bewegungsfor-
men wie Verschwenken oder Linearverschieben mitein-
ander kombiniert werden, um den gewinschten Bewe-
gungsweg des Trégers zu erreichen.

Weitere Aspekte:

[0078] Eine Variante zeigt einen Hilfsantrieb flr einen
Anhéanger, mit

- einem starr mit einem Fahrgestell des Anhangers
verbundenen Rahmenteil;
- einem relativ zu dem Rahmenteil bewegbaren Tra-
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ger;

einem von dem Trager gehaltenen Antriebsmotor;
einer an dem Tréager gelagerten, von dem Antriebs-
motor antreibbaren Antriebswalze; und mit

einem Bewegungsmechanismus zum Bewegen des
Tragers zwischen einer Ruheposition, in der die An-
triebswalze von einem Rad des Anhangers getrennt
ist, und einer Antriebsposition, in der die Antriebs-
walze gegen das Rad des Anhangers gedriickt wird,;
wobei

der Bewegungsmechanismus ein analog zu den Po-
sitionen des Tragers zwischen einer Ruheposition
und einer Antriebsposition bewegbares Handbetati-
gungselementaufweist, dessen Bewegung tiber den
Bewegungsmechanismus auf den Tréger Ubertra-
gen wird;

der Bewegungsmechanismus einen Energiespei-
cher und wenigstens einen Kniehebelmechanismus
aufweist;

der Energiespeicher wahrend eines ersten Bewe-
gungsabschnitts des Handbetatigungselements
aufladbar ist;

wahrend eines zweiten Bewegungsabschnitts des
Handbetatigungselements der Kniehebelmechanis-
mus Uberwindbar und gleichzeitig der Energiespei-
cher entladbar ist, zum Unterstlitzen der Bewegung
des Tragers und zum Uberwinden des Kniehebelef-
fekts; und wobei

der zweite Bewegungsabschnittin dem Bewegungs-
vorgang beim Bewegen des Handbetatigungsele-
ments aus der Ruheposition in die Antriebsposition
liegt.

Der zweite Bewegungsabschnitt umfasst wenig-
stens teilweise den Teil der Bewegung, bei dem die
Antriebswalze gegen das Rad gedrickt wird.

Der erste Bewegungsabschnitt kann in dem Bewe-
gungsvorgang beim Bewegen des Handbetéti-
gungselements aus der Antriebsposition in die Ru-
heposition liegen.

Der erste Bewegungsabschnitt kann in dem Bewe-
gungsvorgang beim Bewegen des Handbetati-
gungselements aus der Ruheposition in die An-
triebsposition liegen, jedoch vor dem zweiten Bewe-
gungsabschnitt, derart, dass das Handbetatigungs-
element beim Bewegen aus der Ruheposition in die
Antriebsposition zuerst den ersten Bewegungsab-
schnitt und danach den zweiten Bewegungsab-
schnitt passiert.

Der Energiespeicher kann eine Federeinrichtung
aufweisen.

Der Bewegungsmechanismus kann eine mit dem
Energiespeicher zusammenwirkende, bewegbare
Kurvenscheibe aufweisen, derart, dass unterschied-
liche Kurvenscheiben-Stellungen unterschiedliche
Ladezustande des Energiespeichers bewirken.
Der Kniehebelmechanismus kann gegen die Wir-
kung einer am Knie des Kniehebelmechanismus an-
greifenden Feder bewegbar sein.
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Eine andere Variante umfasst einen Hilfsantrieb fur
einen Anhanger, mit

einem starr mit einem Fahrgestell des Anhangers
verbundenen Rahmenteil;

einem relativ zu dem Rahmenteil bewegbaren Tra-
ger;

einem von dem Trager gehaltenen Antriebsmotor;
einer an dem Tréager gelagerten, von dem Antriebs-
motor antreibbaren Antriebswalze; und mit

einem Bewegungsmechanismus zum Bewegen des
Trégers zwischen einer Ruheposition, in der die An-
triebswalze von einem Rad des Anh&ngers getrennt
ist, und einer Antriebsposition, in der die Antriebs-
walze gegen das Rad des Anhangers gedriickt wird;
wobei

der Bewegungsmechanismus ein analog zu den Po-
sitionen des Tragers zwischen einer Ruheposition
und einer Antriebsposition bewegbares Handbetéati-
gungselementaufweist, dessen Bewegung tiberden
Bewegungsmechanismus auf den Trager Ubertra-
gen wird;

der Bewegungsmechanismus einen Ubertragungs-
mechanismus aufweist, mit einer tber den Bewe-
gungsweg des Handbetétigungselements verander-
lichen Ubertragungswirkung, derart, dass ein be-
stimmter Bewegungsweg des Handbetatigungsele-
ments unterschiedlich lange Bewegungswege des
Trégers bewirkt, je nach dem, ob sich das Handbe-
tatigungselement und der Trager naher bei der Ru-
heposition oder néher bei der Antriebsposition be-
finden; und wobei

ein gleich langer Bewegungsweg des Handbetati-
gungselements in der Nahe der Ruheposition einen
gréReren Bewegungsweg des Tragers bewirkt als in
der Néhe der Antriebsposition.

Beim Bewegen des Handbetétigungselements aus
der Ruheposition in die Antriebspaosition in einem er-
sten Bewegungsabschnitt kann ein erstes Ubertra-
gungsverhaltnis zwischen der Bewegung des Hand-
betatigungselements und der Bewegung des Tré-
gers gebildet werden, derart, dass ein bestimmter
Bewegungsweg des Handbetatigungselements ei-
nen ersten Bewegungsweg des Tragers bewirkt, wo-
bei in einem zweiten Bewegungsabschnitt ein zwei-
tes Ubertragungsverhaltnis zwischen der Bewegung
des Handbetéatigungselements und der Bewegung
des Tragers gebildet wird, derart, dass der bestimm-
te Bewegungsweg des Handbetétigungselements
einen zweiten Bewegungsweg des Tragers bewirkt.
Der zweite Bewegungsabschnitt kann wenigstens
teilweise den Teil der Bewegung umfassen, bei dem
die Antriebswalze gegen das Rad gedriickt wird.
Der zweite Bewegungsweg des Tragers kann kiirzer
als der erste Bewegungsweg des Tragers sein.
Der Ubertragungsmechanismus kann eine Kurven-
fuhrung aufweisen.

Die Kurvenfiihrung kann einen Exzenter aufweisen.
Der Trager kann im Wesentlichen radial zu dem Rad
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des Anhéngers bewegbar sein.
Der Trager kann linear bewegbar sein.
Die Antriebswalze kann an die Laufflache des Rads
heranschwenkbar sein.
Die Antriebswalze kann in einer Schwenkebene an
die Laufflache des Rads heranschwenkbar sein, wo-
bei die Schwenkebene

- senkrecht zu einer Drehachse des Rads steht,

- die Drehachse umfasst, oder

- in einem Winkel zu einer die Drehachse umfassen-
den Ebene steht.

[0079] Eine Arretiereinrichtung kann vorgesehen sein,
zum Arretieren des Tragers relativ zu dem Rahmenteil
wenigstens in der Antriebsposition.

Patentanspriiche
1. Hilfsantrieb fir einen Anhanger, mit

- einem starr mit einem Fahrgestell (1) des An-
hangers verbundenen Rahmenteil;

- einem relativ zu dem Rahmenteil bewegbaren
Tréager (3);

- einem von dem Trager (3) gehaltenen An-
triebsmotor (31);

- einer an dem Trager (3) gelagerten, von dem
Antriebsmotor antreibbaren Antriebswalze (6);
und mit

- einem Bewegungsmechanismus zum Bewe-
gen des Tragers (3) zwischen einer Ruheposi-
tion, in der die Antriebswalze (6) von einem Rad
(2) des Anhangers getrennt ist, und einer An-
triebsposition, in der die Antriebswalze (6) ge-
gen das Rad (2) des Anhéngers gedriickt wird;
- wobei der Bewegungsmechanismus einen
Servoantrieb (26) aufweist, zum linearen Bewe-
gen des Tragers (3) zwischen der Ruheposition
und der Antriebsposition;

2. Hilfsantrieb nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Servoantrieb (26) eine Spindel
(27) drehend antreibt, derart, dass der Trager in Ab-
hangigkeit von der Drehung der Spindel (27) linear
zwischen der Ruheposition und der Arbeitsposition
bewegbar ist.

3. Hilfsantrieb nach einem der Anspriiche 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass der Servoantrieb (20;
25; 26; 28) ein elektrisches, elektzohydraulisches,
elektromagnetisches, hydraulisches, hydro-pneu-
matisches oder pneumatisches Stellglied aufweist.

4. Hilfsantrieb nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Servoantrieb (20: 25; 26; 28)
einen elektrischen Hilfsmotor (22) mit einem Getrie-
be aufweist.
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Hilfsantrieb nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Getriebe einen Spindeltrieb (27,
29) aufweist.

Hilfsantrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass

- der Trager (3) von einer Parallelfiihrung (30)
gehalten ist.

Hilfsantrieb nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass

- der Spindeltrieb (29) die Parallelfiihrung (30)
zum Bewegen des Tragers (3) betatigt.

Hilfsantrieb nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein Anlenkpunkt (33) der Parallel-
fuhrung (30) an dem Tréager (3) relativ zu dem Trager
(3) begrenzt bewegbar ist.

Hilfsantrieb nach einem der Anspruche 1 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass

- das Fahrgestell (1) wenigstens zwei Rader (2)
tragt;

- das jedem Rad (2) ein eigener Antriebsmotor
und eine eigene Antriebswalze (6) zugeordnet
ist.

Hilfsantrieb nach einem der Anspriche 1 bis 9, da-
durch gekennzeichnet, dass der Servoantrieb ei-
nen Hilfsmotor (22; 25; 28) aufweist, zum gleichzei-
tigen Bewegen von beiden Antriebsmotoren (31)
und beiden Antriebswalzen (6).

Hilfsantrieb nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Hilfsmotor (22; 28) in der Mitte
zwischen den beiden Radern (2) angeordnet ist.

Hilfsantrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 11. da-
durch gekennzeichnet, dass der Trager (3) im We-
sentlichen radial zu dem Rad (2) des Anhangers be-
wegbar ist.

Hilfsantrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 12, da-
durch gekennzeichnet, dass der Trager (3) linear
bewegbar ist.

Hilfsantrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, dass die Antriebswalze (6)
andie Laufflache des Rads (2) heranschwenkbar ist.

Hilfsantrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass die Antriebswalze (6)
in einer Schwenkebene an die Laufflaiche des Rads
(2) heranschwenkbar ist, wobei die Schwenkebene
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- senkrecht zu einer Drehachse des Rads (2)
steht,

- die Drehachse umfasst, oder

- in einem Winkel zu einer die Drehachse um-
fassenden Ebene steht.

16. Hilfsantrieb nach einem der Anspriche 1 bis 15, da-

durch gekennzeichnet, dass eine Arretiereinrich-
tung vorgesehen ist, zum Arretieren des Tragers (3)
relativ zu dem Rahmenteil (1) wenigstens in der An-
triebsposition.

Claims

1. Aukxiliary drive for a trailer, with

- a frame part rigidly attached to a chassis (1) of
the trailer;

- a carrier (3) capable of movement relative to
the frame part;

- a drive motor (31) held by the carrier (3);

- a drive roller (6) driven by the drive motor,
mounted on the carrier (3); and with

- amovement mechanism for moving the carrier
(3) between a rest position, in which the drive
roller (6) is separated from a wheel (2) of the
trailer, and a drive position, in which the drive
roller (6) is pressed against the wheel (2) of the
trailer;

- whereby the movement mechanism has a ser-
vo drive (26), for linear movement of the carrier
(3) between the rest position and the drive po-
sition.

Auxiliary drive in accordance with Claim 1, charac-
terised in that the servo drive (26) drives a spindle
(27) in rotation so that the carrier can be moved lin-
early as a function of the rotation of the spindle (27)
between the rest position and the working position.

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
1 or 2, characterised in that the servo drive (20;
25; 26; 28) has an electric, electrohydraulic, electro-
magnetic, hydraulic, hydropneumatic, or pneumatic
actuator.

Auxiliary drive in accordance with Claim 1, charac-
terised in that the servo drive (20; 25; 26; 28) has
an electric auxiliary motor (22) with a gear unit.

Auxiliary drive in accordance with Claim 4, charac-
terised in that the gear unit has a spindle drive (27,
29).

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
1to 5, characterised in that
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- the carrier (3) is held by a parallel guide (30).

Auxiliary drive in accordance with Claim 6, charac-
terised in that

- the spindle drive (29) actuates the parallel
guide (30) for movement of the carrier (3).

Auxiliary drive in accordance with Claim 7, charac-
terised in that a pivot point (33) of the parallel guide
(30) on the carrier (3) is capable of limited movement
relative to the carrier (3).

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
1to 8, characterised in that

- the chassis carries at least two wheels (2);
- each wheel (2) is associated with its own drive
motor and its own drive roller (6).

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
1to0 9, characterised in that the servo drive has an
auxiliary motor (22; 25; 28) for simultaneous move-
ment of both drive motors (31) and both drive rollers

(6).

Auxiliary drive in accordance with Claim 10, char-
acterised in that the auxiliary motor (22; 28) is lo-
cated at the centre between the two wheels (2).

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
1to 11, characterised in that the carrier (3) is ca-
pable of movement essentially radial to the wheel
(2) of the trailer.

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
12, characterised in that the carrier (3) is capable
of linear movement.

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
1to 13, characterised in that the drive roller (6) is
capable of swivelling on the tread surface of the
wheel (2).

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
1to 14, characterised in that the drive roller (6) is
capable of swivelling in a swivel plane on the tread
surface of the wheel (2), whereby the swivel plane

- is perpendicular to an axis of rotation of the
wheel (2),

- includes the axis of rotation, or

- is at an angle to a plane including the axis of
rotation.

Auxiliary drive in accordance with one of the Claims
1 to 15, characterised in that a detent device is
provided for retaining the carrier (3) relative to the
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10

frame part (1) at least in the drive position.

Revendications

1.

Entrainement auxiliaire pour une remorque, avec

- un élément de cadre qui est relié rigidement a
un chassis (1) de la remorque ;

- un support (3) qui est mobile par rapporta I'élé-
ment de cadre ;

- un moteur d’entrainement (31) qui est porté
par le support (3) ;

- un cylindre d’entrainement (6) qui est monté
sur le support (3) et qui est apte a étre entrainé
par le moteur d’entrainement ; et

- un mécanisme de déplacement pour déplacer
le support (3) entre une position de repos, dans
laquelle le cylindre d’entrainement (6) est sépa-
ré d’'une roue (2) de laremorque, et une position
d’entrainement, dans laquelle le cylindre d’en-
trainement (6) est pressé contre la roue (2) de
la remorque ;

-le mécanisme de déplacement comportantune
servocommande (26) pour déplacer linéaire-
ment le support (3) entre la position de repos et
la position d’entrainement.

Entrainement auxiliaire selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que la servocommande (26) entrai-
ne en rotation une broche (27), de sorte que le sup-
port est mobile linéairement entre la position de re-
pos et la position de travail en fonction de la rotation
de la broche (27).

Entrainement auxiliaire selon la revendication 1 ou
2, caractérisé en ce que la servocommande (20 ;
25 ;26 ; 28) comporte un actionneur électrique, élec-
trohydraulique, électromagnétique, hydraulique, hy-
dropneumatique ou pneumatique.

Entrailnement auxiliaire selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que la servocommande (20 ; 25;
26 ; 28) comporte un moteur auxiliaire électrique (22)
avec une transmission.

Entralnement auxiliaire selon la revendication 4, ca-
ractérisé en ce que la transmission comporte une
commande a broche (27, 29).

Entrainement auxiliaire selon I'une des revendica-
tions 1 a 5, caractérisé en ce que

- le support (3) est tenu par un guidage paralléle
(30).

Entrainement auxiliaire selon la revendication 6, ca-
ractérisé en ce que
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- la commande a broche (29) actionne le guida-
ge parallele (30) pour déplacer le support (3).

Entrainement auxiliaire selon la revendication 7, ca-
ractérisé en ce qu’ un point d’articulation (33) du
guidage parallele (30) sur le support (3) est mobile
de maniere limitée par rapport au support (3).

Entrailnement auxiliaire selon I'une des revendica-
tions 1 & 8, caractérisé en ce que

- le chassis (1) porte au moins deux roues (2) ;
- un moteur d’entrainement individuel et un cy-
lindre d’entrainement individuel (6) sont asso-
ciés a chaque roue (2).

Entrainement auxiliaire selon I'une des revendica-
tions 1 a9, caractérisé ence que laservocomman-
de comporte un moteur auxiliaire (22 ; 25 ; 28) pour
déplacer en méme temps les deux moteurs d’entrai-
nement (31) etles deux cylindres d’entrainement (6).

Entrainement auxiliaire selon la revendication 10,
caractérisé en ce que le moteur auxiliaire (22 ; 28)
est disposé a mi-distance entre les deux roues (2).

Entrainement selon I'une des revendications 1 a 11,
caractérisé en ce que le support (3) est mobile glo-
balement radialement par rapport a la roue (2) de la
remorque.

Entrainement auxiliaire selon I'une des revendica-
tions 1 a 12, caractérisé en ce que le support (3)
est mobile linéairement.

Entrainement auxiliaire selon I'une des revendica-
tions 1 a 13, caractérisé en ce que le cylindre d’en-
trainement (6) estapte a étre rapproché de la surface
de roulement de la roue (2) en pivotant.

Entrainement selon I'une des revendications 1 a 14,
caractérisé en ce que le cylindre d’entrainement
(6) est apte a étre rapproché de la surface de la roue
(2) en pivotant dans un plan de pivotement, ce plan
de pivotement

- étant perpendiculaire a un axe de rotation de
la roue (2),

- comprenant I'axe de rotation, ou

- étant disposé suivant un angle par rapport a
un plan comprenant I'axe de rotation.

Entrainement selon I'une des revendications 1 a 15,
caractérisé encequ’ ilestprévuun dispositif d'arrét
pour arréter le support (3) par rapport a I'élément de
cadre (1) au moins dans la position d'entrainement.
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